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Abstract of EP1014539 

The linear motor has a stator (40) and a rotor 
(42) displaceable in the longitudinal direction of 
the stator. A storage unit (470) is provided for 
storing data characterizing the linear motor. The 
storage unit is arranged in the stator of the linear 
motor. External to the storage unit is a device for 
reading data from the storage unit. The data 
stored may be the type of the linear motor, the 
serial number, manufacturing tolerances of 
components, manufacturer's or dealer's identity 
etc. The storage unit is typically an EEPROM. 
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(54) Linearmotor mit Speicherung charakteristischer Daten 



(57) Ein Linearmotor (4) mit einem Stator (40) und 
einem in Richtung der Langsachse des Stators (40) ver- 



schiebbaren Laufer (42) umfasst mindestens eine Spei- 
chereinheit (470), in welcher fur den jeweiligen Linear- 
motor (4) charakteristische Daten gespeichert sind. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft einen Linearmotor ge- 
mass dem Oberbegriff des unabhangigen Patentan- 
spruchs. 

[0002] Linearmotoren umfassen einen Stator und ei- 
nen in Richtung der Langsachse des Stators verschieb- 
baren Laufer. Dabei kann der Laufer grundsatzlich als 
Innenlaufer Oder als Aussenlaufer ausgebildet sein. Ein 
bekanntes System von Linearmotoren umfasst eine 
oder mehrere Elektronikeinheiten und mit diesen ver- 
bindbare Linearmotoren. Die Elektronikeinheiten stelien 
einerseits eine Verbindung zu einer Obergeordneten 
Steuerung dar und sind andererseits fur die Steuerung 
bzw. Regelung der mit ihnen verbundenen Linearmoto- 
ren zustandig. 

[0003] Urn die Steuerung bzw. Regelung des Linear- 
motors ubernehmen zu konnen, muss die Elektronikein- 
heit standig uber die aktuelle Position des Laufers eine 
Information erhalten. Zu diesem Zweck sind bei einem 
typischen Ausfuhrungsbeispiel eines Linearmotors im 
Stator beispielsweise zwei Hall-Sensoren zueinander 
versetztangeordnet, und zwarderart, dass sie aufgrund 
ihrer versetzten Anordnung das von den Magneten des 
Laufers erzeugte Magnetfeld in ein elektrisches Sinus- 
bzw. Cosinus-Ausgangssignal wandeln. Des weiteren 
ist bei diesem Ausfuhrungsbeispiel im Stator noch eine 
Verstarkerschaltung vorgesehen, welche die elektri- 
schen Ausgangssignale der Hall-Sensoren verstarkt, 
sodass es moglich ist, die vergleichsweise schwachen 
Ausgangssignale der Hall-Sensoren auch uber ein lan- 
geres Verbindungskabe! zur Elektronikeinheit zu uber- 
tragen. Im ubrigen sind in diesem Ausfuhrungsbeispiel 
im Linearmotor lediglich noch passive Komponenten, 
wie beispielsweise Temperatursensoren und naturlich 
die Spulen des Linearmotors, angeordnet. 
[0004] Es ist unmittelbar einleuchtend, dass die Line- 
armotoren und die Elektronikeinheiten beliebig unter- 
einander austauschbar sein mussen, also ein Linear- 
motor gleichen Typs muss mit jeder Elektronikeinheit, 
die fur seinen Betrieb vorgesehen ist, einwandfrei funk- 
tionieren konnen. Dies muss schon deshalb so sein, 
weil im Falle eines Defekts eines Linearmotors oder ei- 
ner Elektronkeinheit die jeweils nicht defekte andere 
Komponente unverandert eingesetzt werden kann. 
[0005] Dies bedeutet, dass die Linearmotoren und 
deren einzelne Komponenten mit moglichst geringen 
Fertigungstoleranzen - also mit einer hohen Genauig- 
keit bei der Reproduktion - hergestelft werden mussen. 
Dann konnen namlich die Steuerungs- und Regelungs- 
parameter in der Elektronikeinheit unverandert bleiben 
und mussen nicht neu festgelegt werden. Fertigungsto- 
leranzen sind indessen bei der Herstellung in der Praxis 
in einem bestimmten Ausmass immer vorhanden und 
konnen nicht vollstandig vermieden werden. Dies soil 
nachfolgend eriautert werden. 

[0006] In Fig. 1 ist zunachst der ideale Zustand dar- 
gestellt. Man erkennt dort die Ausgangssignale 1 und 2 



- die Ausgangsspannungen U - zweier Hall-Sensoren, 
die so zueinander versetzt angeordnet sind, sowie das 
von den Magneten des Laufers erzeugte sinus- bzw. co- 
sinusformige Ausgangssignal, aufgetragen uber der 
s Zeit t. 

[0007] Hall-Sensoren konnen eine gewisse Offset- 
Spannung U offset aufweisen, welche als Gleichspan- 
nungsanteil am Ausgang des Hall-Sensors dem von 
den Magneten des Laufers erzeugten Sinus- bzw. Co- 

10 sinussignal uberlagert ist. Dies ist in Fig. 2 zu erkennen, 
wo das Signal 2 gegenuber dem Signal 1 (ideales Signal 
ohne Offset-Spannung) urn die Offset-Spannung U offeet 
in Richtung der Ordinate verschoben ist. 
[0008] Weiterhin konnen Hall-Sensoren auch einen 

is Phasenverschiebungs-Offset ((p offset aufweisen, wie 
dies in Fig. 3 angedeutet ist. Dort ist das Signal 2 ge- 
genuber dem Signal 1 urn den Phasenverschiebungs- 
offset cp offset in Richtung der Abszisse verschoben. 
[0009] Weiterhin konnen Hall-Sensoren auch einen 

20 unterschiedlichen Verstarkungsfaktor aufweisen. Bei 
gleicher Erregung durch die Magneten vom Laufer weist 
also ein Hall-Sensor ein Ausgangssignal - eine Aus- 
gangsspannung U - auf, welche von der Amplitude her 
kleiner ist als die Amplitude des Ausgangssignals des 

25 anderen Hall-Sensors. In Fig. 4 erkennt man ein solches 
Beispiel von zwei Hall-Sensoren mit unterschiedlichem 
Verstarkungsfaktor: Die Amplitude des Signals 1 des ei- 
nen Hall-Sensors ist grosser als die Amplitude des Si- 
gnals 2 des anderen Hall-Sensors. 

30 [0010] Eine weitere Ungenauigkeit kann von den Ma- 
gneten des Laufers herruhren. Man erkennt in Fig. 5, 
dass die Abstande d1 und d2, die jeweils den raumli- 
chen Abstand von zwei gleichnamigen magnetischen 
Polen (hier: von zwei Nordpolen) bezeichnen, geringfu- 

35 gig variieren konnen, die Magnete sind - in Richtung der 
Bewegung des Laufers betrachtet - unterschiedlich 
lang. Bei dem in Fig. 5 gezeigten Beispiel ist die maxi- 
male Amplitude des Ausgangssignals der Hall-Senso- 
ren bei gleichmassiger Geschwindigkeit des Laufers be- 

40 reits nach einer Zeit t erreicht, welche einem Phasen- 
winkel von 350° entspricht, der Abstand d2 ist also klei- 
ner als der Abstand d1. Waren die gleichnamigen ma- 
gnetischen Pole (hier die Nordpole) stets gleich beab- 
standet, wurde die maximale Amplitude erst wieder bei 

^5 einer Zeit t auftreten, die einem Phasenwinkel von 360° 
entspricht. 

[001 1] Es konnen aber auch Ungenauigketten von der 
mechanischen Anordnung der Hall-Sensoren herruh- 
ren. Die Hall-Sensoren HS1 und HS2 sind (siehe Fig. 

50 6) in einer Halterung 3 in Vertiefung 31 und 32 idealer- 
weise in einem Abstand a voneinander angeordnet, der 
bei gleichbleibendem Abstand der Magnete des Laufers 
einem Phasenwinkel von 90° entspricht. Demzufolge 
wird beim Vorbeilaufen der Magnete des Laufers von 

55 dem einen Hall-Sensor HS1 ein sinusformiges Aus- 
gangssignal erzeugt, wahrend von dem Hall-Sensor 
HS2 ein cosinusformiges Ausgangssignal erzeugt wird. 
Dies entspricht dem idealen Fall (siehe auch Fig. 1). 
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Entspricht der Abstand a nicht genau einem Phasenwin- 
kel von 90° , so kann es zu einem bereits anhand von 
Fig. 3 erlauterten Phasenverschiebungsoffset kommen. 
[0012] Eine weitere Ursache fur einen Phasenver- 
schiebungsoffset kann aber auch daher ruhren, dass 
die eigentlichen Hall-Sensoren HS1 und HS2 innerhalb 
des Sensorgehauses nicht genau mittig angeordnet 
sind. In Fig. 7 ist ein solcher Fall gezeichnet, wobei die 
Pfeilkreuze jeweils die Richtung und das Mass der Ver- 
schiebung anzeigen. Der rechte Sensor HS2 ist also in- 
nerhalb der Vertiefung 32 (in Fig. 7 nicht dargestellt, sie- 
he Fig. 6) nach rechts und nach vorne versetzt ange- 
ordnet. 

[0013] Wie bereits angesprochen konnen die Hall- 
Sensoren HS1 und HS2 unterschiedliche Verstarkungs- 
faktoren aufweisen. Wahrend die Begrundung hierfur 
komponentenimmanent sein kann - d.h. die Hall-Sen- 
soren HS1 und HS2 weisen fur sich genommen bei op- 
timaler Anordnung innerhalb der Vertiefungen 31 und 
32 einen unterschiedlichen Verstarkungsfaktor auf) - 
kann der unterschiedliche Verstarkungsfaktor auch 
durch eine schrage Einbaulage - in Fig. 8 z.B. des Hall- 
Sensors HS2 innerhalb der Vertiefung 32 - begrundet 
sein. 

[0014] Insgesamt lasst sich also feststellen, dass 
Qualitatsunterschiede - wenn auch oft nur von geringem 
Ausmass - immer vorhanden sind und daher bei der 
Auslegung der Regelung und den garantierbaren Lei- 
stungsmerkmalen der Linearmotoren Abstriche ge- 
macht werden mussen bzw. Kompromisse eingegan- 
gen werden mussen. 

[0015] Weiterhin nachteilig ist es bei bekannten Line- 
armotoren, dass diese regelmassig mit Klebeetiketten 
beschriftet werden, aus denen hervorgeht, um welchen 
Typ von Linearmotor bzw. um welche Variante innerhalb 
eines Typs von Linearmotor es sich handelt. Wird die 
Beschriftung der Klebeetiketten unleserlich, so konnen 
oftmals bestimmte Parameter des Linearmotor entwe- 
der nur noch schwer, Oder gar nicht mehr ermittelt wer- 
den. Grundsatzlich verloren ist in einem solchen Fall die 
Seriennummer, weil fur jeden Motor eine separate Se- 
riennummer vergeben wird. Gerade im Falle eins not- 
wendigen Ruckrufs von Linearmotoren wirkt sich dies 
nachteilig aus, weil unter Umstanden die betroffenen Li- 
nearmotoren nicht mehr identifiziert werden konnen. 
[0016] Zwar ist es grundsatzlich vorstellbar, in einem 
solchen Fall die Seriennummer in das Gehause einzu- 
pragen (ahnlich der Fahrgestellnummer bei Automobi- 
len), dies ist jedoch von der kommerziellen Seite her 
(Aufwand) nicht praktikabel. 

[0017] Was die jeweilige Variante des Linearmotors 
innerhalb eines Typs von Linearmotoren betrifft, so wei- 
sen die verschiedenen Varianten oftmals von ihrem 
Ausseren her ein absolut identisches Aussehen auf, ha- 
ben aber grundsatzlich ein anderes elektrisches "Innen- 
leben". Wenn der Anwender dann die falsche Variante 
in der Elektronikeinheit anwahlt, kann dies zu Fehtfunk- 
tionen fuhren. Bisherige Losungsansatze dieses Pro- 



blems gehen dahin, dass versucht wird, aufgrund der 
von der Elektronikeinheit messbaren Signale den Mo- 
tortyp und die Motorvariante eindeutig zu identifizieren. 
Dies ist aber aus technischen Grunden nicht immer 
5 moglich. 

[0018] Aufgabe der Erfindung ist es, einen Linearmo- 
tor vorzuschlagen, der die zahlreichen vorstehend ge- 
nannten Nachteile nicht aufweist. Dabei soil der ferti- 
gungstechnische Aufwand bei der Uberwindung dieser 

10 Nachteile so gering wie moglich sein. 

[0019] Diese Aufgabe wird durch einen Linearmotor 
geldst, wie er durch die Merkmale des unabhangigen 
Patentanspruchs charakterisiert ist. Besonders vorteil- 
hafte Ausfuhrungsbeispiele ergeben sich aus den ab- 

J5 hangigen Patentanspruchen. 

[0020] Im folgenden wird die Erfindung anhand der 
Zeichnung naher erlautert. Es zeigen: 

Fig. 1 den Verlauf der Ausgangssignalezweier Hall- 
20 Sensoren im Idealfall 

Fig. 2 den Verlauf der Ausgangssignale zweier Hall- 
Sensoren, wobei einem Ausgangssignal eine 
Offset-Spannung uberlagert ist, 

25 

Fig. 3 den Verlauf der Ausgangssignale zweier Hall- 
Sensoren, wobei ein Ausgangssignal einen 
Phasenverschiebungs-Offset aufweist, 

30 Fig. 4 den Verlauf der Ausgangssignalezweier Hall- 
Sensoren, die einen unterschiedlichen Ver- 
starkungsfaktor aufweisen, 

Fig. 5 den Verlauf des Ausgangssignale zweier 
3S Hall-Sensoren, wobei zwei aufeinanderfol- 

gende gleichnamige Pole des Laufers einen 
unterschiedlichen Abstand voneinander ha- 
ben, 

^0 Fig. 6 eine Halterung, in deren Vertiefungen die 

Hall-Sensoren optimal angeordnet sind, 

Fig. 7 ein Ausfuhrungsbetspiel, bei welchem einer 
der Hall-Sensoren versetzt im Sensorgehau- 
45 se angeordnet ist, 

Fig. 8 eine Halterung, in deren einer Vertiefung ei- 
ner der Hall-Sensoren in einer schragen Ein- 
baulage angeordnet ist 

50 

und 

Fig. 9 ein Ausfuhrungsbeispiel eines erfindungsge- 
massen Linearmotors mit einer Speicherein- 
55 hert, in welcherfurden jeweiligen Linearmotor 

charakteristische Daten gespeichert sind. 

[0021] In dem in Fig. 9 gezeigten Ausfuhrungsbeispiel 
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eines erfindungsgemassen Linearmotors 4 erkennt 
man den Stator 40, in wetchem mehrere Spulen 41 an- 
geordnet sind. Ferner erkennt man einen Laufer 42, der 
mehrere Magnete umfasst (hier nicht dargestellt). Im 
Stator 40 sind weiterhin zwei Hall-Sensoren 43 und 44 
angeordnet, welche jeweils Auskunft uber die aktuelle 
Position des Linearmotors geben. Diese sind im Idealfall 
(siehe weiter oben) so angeordnet, dass sie ein urn 90° 
versetztes Ausgangssignal erzeugen, wenn der Laufer 
42 in Richtung der Langsachse des Stators 40 bewegt 
wird. 

[0022] Die Spulen 41 Im Stator 40 bewirken im Zu- 
sammenwirken mit den Magneten des Laufers 42 eine 
Verschiebung des Laufers 42 bewirken bzw. halten den 
Laufer 42 in einer gewunschten Position test. 
[0023] Schliesslich erkennt man im Stator 40 noch ei- 
ne Mikroelektronik 47, welche eine Speichereinheit 470 
und einen Prozessor 471 zum Auslesen der Speicher- 
einheit 470 umfasst. Diese Daten konnen mit Hiffe eines 
Kabels K zu einer Elektronikeinheit (nicht dargestellt) 
ubertragen werden, welche einerseits die Verbindung 
zu ubergeordneten Steuereinheiten darstellen kann und 
andererseits fur die Steuerung bzw. Regelung des je- 
weils mit ihr verbundenen Linearmotors 4 besorgt ist. 
[0024] In dieser Speichereinheit 470 konnen nun un- 
terschiedliche Daten gespeichert sein, die fur den jewei- 
ligen Linearmotor 4 charakteristisch sind. Diese Daten 
konnen beim Verbinden des Linearmotors 4 von der 
Elektronikeinheit (nicht dargestellt) mit Hilfe des Prozes- 
sors 471 ausgelesen werden. 

[0025] Wenn z.B. die charakteristischen Daten Anga- 
ben Ober eine vorhandene Offset-Spannung, und/oder 
einen vorhandenen Phasenverschiebungs-Offset, und/ 
oder uber unterschiedliche Verstarkungsfaktoren der 
Hall-Sensoren, und/oder Angaben uber einen nicht 
gleichmassigen Abstand benachbarter gleichnamiger 
Magnetpole des Laufers enthalten, so ist es mogiich, die 
dadurch auftretenden Abweichungen der Ausgangssi- 
gnale zu berucksichtigen bzw. zu korrigieren. Dazu 
mussen diese Daten aber der Elektronikeinheit bekannt 
sein, welche diese Daten beispielsweise in einer Initia- 
lisierungsphase beim Verbinden des Linearmotors 4 mit 
der Elektronikeinheit mit Hilfe des Prozessors 471 aus 
der Speichereinheit 470 ausliest. Verf ugt die Elektronik- 
einheit einmal uber die entsprechenden Daten, kann sie 
diese Daten auch bei der Steuerung bzw. Regelung des 
Linearmotors 4 exakt berucksichtigen. Somit konnen 
Abweichungen vom Idealfall - was auch immer die Ur- 
sache hierfur sein mag (komponentenimmanente Tole- 
ranzen, Toleranzen beim Zusammenbau, etc.) , die an- 
sonsten zwanslaufig in einer gewissen Ungenauigkeit 
bei der Steuerung bzw. Regelung des Linearmotors re- 
sultieren, berucksichtigt und ggf. korrigiert werden. 
[0026] Weiterhin ist es naturlich mogiich, die Serien- 
nummer wie auch den Typ des Linearmotors und die 
spezielle Variante des Linearmotors innerhalb des glei- 
chen Typs als Information in der Speichereinheit 470 ab- 
zulegen, sodass diese Daten in der Initialisierungspha- 



se ebenfalls aus der Speichereinheit 470 ausgelesen 
werden konnen. Auch das Herstellungsdatum kann auf 
diese Weise gespeichert und abrufbar sein. 
[0027] Des weiteren kann der zulassige Temperatur- 
5 bereich, in welchem der Linearmotor 4 betrieben wer- 
den darf, in der Speichereinheit 470 abgelegt und aus 
dieser abrufbar sein. 

[0028] Ferner ist es mogiich, auf diese Weise eine 
Herstellerkennung (sogenanntes "Brandlabeling") in 

10 der Speichereinheit 470 abzulegen. Es ist namlich heut- 
zutage bisweile so, dass dasselbe Produkt unter ver- 
schiedenen Markennamen und/oder uber verschiedene 
Vertriebskanale verkauft wird. Das Interesse des Anbie- 
ters ist es in einigen Fallen, dass Produkte zwar mog- 

15 lichst gleich in der Herstellung sind, jedoch anschlies- 
send so gekennzeichnet werden, dass sie vom Kunden 
nicht gegeneinander ausgetauscht werden konnen. 
Dieses Interesse kann z.B. deshalb gegeben sein, weil 
ein Anbieter fur seinen Linearmotor gleich eine gewisse 

20 Servicegarantie mitverkauft, wahrend ein Konkurrent 
den gleichen Linearmotor etwas gunstiger anbietet, da- 
fur aber keinerleit Service bietet. Nun konnnte der Kun- 
de zwar den gunstigeren Linearmotor erwerben, aber 
dann von dem anderen Hersteller den Service in An- 

25 spruch nehmen, weil die Linearmotoren ja nicht vonein- 
ander unterscheidbar waren. Derartige Probleme kon- 
nen einfach behoben werden, wenn in der Speicherein- 
heit 470 eine entsprechende Kennung abgelegt ist und 
diese bei der Inbetriebnahme bzw. in der Initalisierungs- 

30 phase mit Hilfe des Prozessors 471 von der Elektronik- 
einheit ausgelesen wird. 

[0029] Weiterhin ist es auch mogiich, dass die Elek- 
tronikeinheit wahrend des Betriebs mit Hilfe des Prozes- 
sors 471 bestimmte Daten in die Speichereinheit 470 

35 hineinschreibt Oder der Prozessor 471 dies wahrend 
des Betriebs automatisch macht. Zum Beispiel konnte 
die Betriebsdauer, die Anzahl der erfolgten Bewegun- 
gen des Laufers 42 oder eine Information daruber, ob 
der Kunde den Linearmotor 4 jemals uberlastet hat (Auf- 

40 zeichnung der aktuelien Betriebstemperatur und insbe- 
sondere von Ubertemperaturen), in die Speichereinheit 
470 hineingeschrieben werden. Dies kann nutzlich sein 
im Hinblick auf zu erbringende Garantieleistungen bzw. 
Serviceleistungen. 

45 [0030] Es ist auch mogiich, dass in der Speicherein- 
heit 470 ein Testprogramm abgespeichert ist, welches 
den Linearmotor 4 von Zeit zu Zeit pruft und gegebe- 
nenfalls Fehlermeldungen bzw. Servicemeldungen er- 
zeugt. 

so [0031] Die Speichereinheit 470 kann beispielsweise 
als EEPROM-Speicherbaustein (Electrically Erasable 
Programmable Read Only Memory) ausgef uhrt sein. Im 
Linearmotor 4 ist dann keine Batterie notwendig, weil 
die Funktion des Prozessors 471 zum Auslesen der 

55 Speichereinheit 470 ja erst dann notwendig ist, wenn 
der Linearmotor 4 mit der Elektronikeinheit verbunden 
wird (Inbetriebnahmen, Initialisierungsphase). Die not- 
wendige elektrische Versorgung des Prozessors 471 er- 
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folgt dann durch die Elektronikeinheit. Die in dem EE- 
PROM-Speicherbaustein gespeicherten Daten bleiben 
auch dann erhalten, wenn der Linearmotor von der Elek- 
tronikeinheit getrennt ist. 



Patentanspruche 

1 . Linearmotor (4) mit einem Stator (40) und einem in 
Richtung der Langsachse des Stators (40) ver- 10 
schiebbaren Laufer (42), dadurch gekennzeichnet, 
dass der Linearmotor (4) mindestens eine Spei- 
chereinheit (470) umfasst, in welcher fur den jewei- 
ligen Linearmotor (4) charakteristische Daten ge- 
speichert sind. is 

2. Linearmotor nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Speichereinheit (470) im Stator 
(40) des Linearmotors (4) angeordnet ist. 

20 

3. Linearmotor nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Linearmotor ausser der 
Speichereinheit (470) Mittel zum Auslesen (471) 
der Daten aus der Speichereinheit (470) umfasst. 

25 

4. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die in der 
Speichereinheit (470) gespeicherten Daten den 
Typ des Linearmotors (4) umfassen. 

30 

5. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die in der 
Speichereinheit (470) gespeicherten Daten die Se- 
riennummer des Linearmotors (4) umfassen. 

35 

6. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die in der 
Speichereinheit (470) gespeicherten Daten Ferti- 
gungstoleranzen von einer oder mehreren Kompo- 
nenten des Linearmotors (4) umfassen. 40 



pruft und ggf. eine entsprechende Fehlermeldung 
erzeugt. 

10. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
5 spruche, dadurch gekennzeichnet, dass Schreib- 
mittel (471) vorgesehen sind, welche wahrend des 
Betriebs des Linearmotors (4) Betriebsdaten, z.B. 
die jeweils aktuelle Betriebstemperatur, in die Spei- 
chereinheit (470) hineinschreiben. 

10 



7. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die in der 
Speichereinheit (470) gespeicherten Daten Tole- 
ranzen umfassen, die beim Zusammenbau von 45 
Komponenten des Linearmotors (4) entstehen. 



8. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass die in der 
Speichereinheit (470) gespeicherten Daten den ei- so 
ne Herstellerkennung oder des Handlerkennung 
umfassen. 



9. Linearmotor nach einem der vorangehenden An- 
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass in der 55 
Speichereinheit (470) ein auf den jeweiligen Line- 
armotor (4) bezogenes Testprogramm abgespei- 
chert ist, welches den jeweiligen Linearmotor (4) 
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